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Seiring dengan peningkatan jumlah penduduk Indonesia yang mengalami tuna daksa 
dan banyaknya jumlah kasus amputasi kaki di atas lutut, kebutuhan kaki palsu di 
Indonesia pun ikut meningkat. Anggota tubuh palsu (prosthetic) adalah alat bantu berupa 
pengganti anggota gerak tubuh yang hilang yang disebabkan oleh cacat sejak lahir, 
amputasi, maupun penyakit. prosthetic kaki bionic memiliki tujuan jangka panjang yang 
bermanfaat, serta mendukung hak penyandang disabilitas.Perancangan ini difokuskan 
pada bagian kaki diatas lutut yang teramputasi. Untuk merancang prosthetic kaki bionic 
ini diperlukan analisis biomekanika berfungsi untuk mendapatkan pola berjalan pada 
manusia dan analisis struktur dan material berfungsi untuk mendapatkan material yang 
aman dan nyaman yang digunakan pada prosthetic kaki bionic. Prosthetic kaki bionic 
ini menggunakan sistem otomatis dengan menggunakan sensor Elektromyography 
(EMG) sebagai pengambil sinyal pada otot , Arduino mega 2560 sebagai pengolah 
sinyal input kemudian di ubah menjadi sinyal output dan Planetary gear sebagai 
transmisi sendi lutut agar tubuh tidak terjatuh kedepan atau kebelakang . Hasil dari 
analisis menggunakan software Autodesk inventor pada prosthetic kaki bionic mampu 
menahan tekanan sebesar 404,526 Mpa, menahan gaya reaksi sebesar 354,576 N dan 
momen reaksi sebesar 15,4073 N. Sehingga berdasarkan hasil prosthetic kaki bionic 
sangat aman dan nyaman saat digunakan pada penyandang disabilitas. 
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Along with the increasing number of Indonesian people who are physically disabled and 
the number of cases of leg amputations above the knee, the need for prosthetic limbs in 
Indonesia also increases. Prosthetic limbs are assistive devices in the form of 
replacements for lost limbs caused by birth defects, amputations, or disease. Bionic foot 
prosthetics have long-term goals that are beneficial, as well as support the rights of 
people with disabilities. This design is focused on the leg above the amputated knee. To 
design a bionic foot prosthetic, a biomechanical analysis is needed to obtain a walking 
pattern in humans and a structural and material analysis to obtain a safe and comfortable 
material for use in a bionic foot prosthetic. This bionic leg prosthetic uses an automatic 
system using an Electromyography (EMG) sensor as a signal taker for the muscles, 
Arduino Mega 2560 as an input signal processor which is then converted into an output 
signal and Planetary gear as a knee joint transmission so that the body does not fall 
forward or backward. The results of the analysis using Autodesk Inventor software on 
the prosthetic of the bionic foot are able to withstand a pressure of 404.526 Mpa, 
withstand a reaction force of 354.576 N and a reaction moment of 15.4073 N. So based 
on the results of the prosthetic the bionic foot is very safe and comfortable when used 
on people with disabilities. 
 
Keywords: Prosthetic, Planetary gear, Disability, amputation, prosthetic limb, Arduino 
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